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周期函数，所以在设置运动驱动函数的时候，形成
了一定的误差。而将这种运动再赋予到机构的时
候，就不能使其准确地运动，所以要对运动函数进
行调整。
理想的人机膝关节的运动关系是同轴、同步
的屈伸转动，但是由于髋关节旋转的不同轴和穿
戴等因素可能造成在行走的时序上出现某些时刻
人机膝关节处于不同轴线，因此会对运动协调性
造成影响。这也意味着仅仅使用运动函数不能使
机械外骨骼完全模仿人类行走的真实状态。
通过对驱动函数加上一定的接触力和改变函
数的幅值周期与相位，进行再调整，如在左腿上，
对小腿和小腿上实现直线运动的零件进行添加阻
尼 [6]。增加了接触力之后，通过仿真动画可以看
出，运动效果明显更加接近真实的运动情况。
本文通过对系统仿真分析得出的一些结论，
可以为外骨骼机构设计提供有效的参考。
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